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此 版 本 的 文件 为 已 删 减 版 ， 完 整 《 草 稿 ) 版 可 至 此 观看 。 其 主要 删 减 掉 
的 部 份 为 俊 处 於 想法 的 章节 及 人 往 向 物理 、 万 物 论 (Theory of Everything ) 
的 相关 章节 。 做 此 决定 的 原因 是 避免 文件 太 过 散乱 瑟 法 聚焦 重点 。 

















































































































Letter 





老师 好 ， 
在 开始 研究 前 ， 考 量 到 大 部 分 的 东西 都 是 我 目 己 在 网 路 上 看 到 有 兴趣 才 
去 研究 的 ， 因 此 可 能 遗漏 一 些 较 冷 门 的 结果 ， 所 以 先 请 老师 过 目 研究 大 网 : 


1. 建立 一 座 标 系 统 使 得 给 定 任何 座 标 篆 能 找 出 它 所 代表 、 於 碎 形 上 的 昌 


2. 透 过 上 述 所 建立 的 座 标 系 统 ， 和 党 试 是 否 能 以 另 种 〈 非 计算 缩放 相关 比 
例 ) 方式 去 计算 / 定 费 们 形 的 维度 


3. 给 定 任意 维度 及 其 之 单位 度量 衡 ， 能 
量 衡 之 样 能。 


想 做 这 专题 的 原因 除了 因为 在 研究 物理 (广义 相对 论 ) 时 延伸 到 这 和 后 就 栽 进 
来 了 之 外 ， 学 数学 的 时 候 对 那 种 有 些 地 方 不 能 塞 某 些 东西 特别 令 我 觉得 不 舒 
服 。 这 也 造 加 我 喜欢 把 一 些 奇怪 的 数值 塞 进 它 不 该 在 的 位 置 ， 而 这 次 就 是 党 
试 把 非 整数 的 正 实数 塞 进 集合 的 次 方 的 位 置 (S",m e 及 0 )。 那 后 来 学 到 了 
这 些 非 整 数 的 次 方 能 来 表 巡 碎 形 的 维度 ， 除 了 以 它 缩放 后 的 比例 这 个 观 蒜 
来 看 ， 我 另外 也 觉得 用 【行动 自由 度 」 来 描述 这 概念 也 很 符合 一 一 像 是 von 
Koch's Snowflake 你 只 能 走 特定 的 步 数 、 转 特定 的 角度 ， 不 像 在 及” 你 随便 
走 都 会 留 在 平面 上 。 
不 过 这 又 延伸 出 了 令 个 疑问 : 在 拓 普 维度 中 ， 我 们 只 要 有 单位 长 度 ， 任 
维度 的 单位 度量 衡 我 们 都 能 弧 轻 易 的 将 其 建构 出 。 像 是 : 1 x 1 的 正方 形式 
“的 单位 度量 衡 〈 也 可 写成 及 2 哩 位 度量 衡 = [0,1]”) 陈 3 则 是 [0,1]3 依 此 
推 。 那 就 让 我 想 ， 那 为 什么 我 们 不 能 做 出 一 个 logs 4 维 的 单位 度量 衡 呢 ? 
竞 就 我 目前 所 看 到 的 相关 碎 形 维度 解说 都 只 讲 到 如 何 计算 出 他 们 的 维度 
国光 
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出 任意 正 实 数 维 度 之 单位 度 






































































































































































































































































































































































































































































































































六 当 
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对 此 报告 的 阅读 方式 ， 首 允 和 多 道 猴 基 座 它 有 点 膨 甩 的 太 大 ， 所 以 物理 等 
天 数学 的 部 份 我 有 移 移 除了 “。 然 后 就 是 原本 也 有 一 章 是 关於 延伸 数论 的 
关於 定义 如 何 对 集合 去 有 运 算 ， 像 是 | 又 或 是 关於 集 合 的 构造 ` Parameters 
及 如 何 降 维 、 维 度 这 概念 如 何 用 数字 表示 等 等 ) 也 都 被 移 移 除了 ， 因 为 考 
到 现在 的 主要 目标 要 放 在 计算 维度 以 及 定义 度量 衡 ， 而且 个 人 认为 若是 给 
他 人 读 ， 一 次 加 入 过 多 元 素 会 是 得 混乱 ， 也 因为 若 这 样 撰写 我 会 无 法 对 单 
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主题 聚焦 〈 加 上 数论 的 部 份 还 有 很 大 的 空白 



































少 需要 的 元 素 将 研究 呈现 计 另 呈现 给 教授 。 

















没 写 完 


)， 所 以 最 人 终 





驻 
先决 定 以 最 


Xl 


0.1 摘要 与 研究 目的 


在 学 习 中 一 直 有 个 点 很 困 摄 我 : [ 为 什么 在 存在 维度 的 情况 下 ， 我 们 印 
不 能 定义 那些 维度 的 度量 衡 呢 ? 」 所 以 我 就 以 其 为 目标 开始 研究 


给 定 任意 维度 :及 其 之 埋 位 度量 衡 ， 
能 否 推出 任意 维度 之 单位 度量 衡 之 样 能 。 


在 整数 拓 普 维度 中 ， 给 定 一 单位 长 度 人 后， 即 可 建构 出 任意 维度 之 单位 度量 
(如 :1x1 正 方形 、1 x 1 x 1 正方 体 等 )。 因 此 我 们 认为 应 该 有 种 方法 (就 
如 把 单位 长 度 以 互相 垂直 的 方式 拼凑 在 一 起 即 得 各 维 之 单位 度量 ) 能 狗 对 不 
只 拓 普 维度 而 是 任意 非 负 实数 之 维度 ， 建 构 该 维度 的 单位 度量 。 

於是 我 们 先 从 建立 一 个 可 以 描述 碎 形 的 系统 开始 著 手 ， 我 们 党 试 做 出 一 
套 送 用 於 碎 形 上 的 座 标 系 ， 最 后 在 透 过 座 标 系 中 输入 〈 座 标 ) 与 输出 〈 碎 形 
上 的 点 ) 间 的 关 傈 ， 去 计算 碎 性 的 维度 。 












































































































































































































































































































































































































































:本 研究 中 为 求 简单 一 律 探 














线 之 维度 ， 亦 即 我 们 的 单位 维度 。 











前 必 Xii 
0.2 Regarding General Relativity 


老实 说 ， 我 不 懂 爱 因 斯 坦 的 广义 相 针 论 如 果 你 指 的 是 他 的 那 弟 算 
式 。 我 懂 ， 广 义 相对 论 的 简略 想法 力 是 因为 扭曲 的 上 时空、 光 是 〈 黎 生 
路 上 骏 多 的 示意 图 一 样 ) 只 扭曲 空间 是 不 狗 产 生 那 廊 强 的 重力 的 、 时 空 的 扭 
曲 程度 会 因 各 式 能 量 改变 等 等 。 但 是 对 於 Einstein Field Equation 的 部 分 ， 
我 完全 和 无 法 了 解 ， 像 是 那些 Tensor (我 理解 到 的 是 他 基本 上 就 是 窟 障 ? ) 膛 
有 像 是 Stress-Energy Tensor 中 的 Stress 部 分 也 是 我 非常 无 法 理解 的 部 分 
《在 加 上 他 的 Stress 和 还 有 沿 时 间 方 向 的 ) 。 
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0.3 ” Axiom on Prohibition upon Self-Referrencing 


So today (R3/05/21) Tve read upon articles regarding Hilbert and 
the issue of self-referrencing, and found out some similiar parts within my 
paper which basically states that the theory doesnt allow self-referrencing 


at the most fundamental (microscopic) level. Examples are: 


e Prohibition on selfobserving (at the most microscopic level，with- 


out complex Structure) 


e Any set couldn't just contain 1 element. 


0.4 符 咏 、 表 示 法 列表 























eVY : 呈现 (操作 之 结果 的 ) 环境 





























e。 上 : 任意 连续 之 集合 
e 玫 : 「 数 字 1 之 维度 
e Lu :单位 一 一 任意 满足 wu = wu 之 数 

P : 所 以 可 能 性 之 集合 〈 通 常 指 方向 ， 一 个 降 一 维 之 集合 ) 
e 0 : 物件 


竣 何 ， 因 为 零 维 故 应 有 唯一 〈 或 好 



































































































































馈 凡 : 雪 


江 












































前 导 Xiii 
































e。Dn = ( 杞 L)* :mn 维 通用 集 之 表示 法 ? 





logpS = Dirm(S) : 集合 


S 
N : 重新 定义 为 【数字 」 之 集合 ? 












































e 字 

e。|1S| = 2(S) : 重新 定义 为 集合 $ 中 点 的 数量 ( 捡 去 权重 ) 
e。|S|| = 3(S) : 重新 定义 为 集合 $ 的 有 效 度量 〈 捡 去 维度 标注 ) 
本 大 三 -2 


0.5 公理 : 知 者 方 存 三 分 论 


此 公理 在 全面 会 详细 爷 述 ， 简 单 讲 就 是 「 任 意 物体 的 存在 ， 是 基 於 其 他 
物体 对 他 的 观测 。 





















































0.6 已 知 问题 


此 理论 可 以 明显 观察 出 非常 依赖 0 维 与 1 维 的 架构 。 人 对 对 0 维 ， 我 们 认 
为 它 具 有 一 定 的 独特 性 〈 作 为 单一 物体 可 建构 之 最 小 系统 )， 不 过 对 於 1 维 
我 们 会 保持 疑虑 。 理 论 中 「 行 之 分 析 」 一 章 完 全 基 於 [针对 任意 移动 都 可 需 
成 一 个 方向 加 上 他 的 大 小 、 长 度 」 的 假设 〈 换 名 话说 任意 的 移动 都 可 以 用 一 
人 条 直 绿 的 向 量 表示 ) 。 或 许 乍 看 之 下 没什么 问题 ， 加 上 大 部 分 时 候 我 们 的 数 
学 都 是 从 1 维 开 始 讨论 站 延伸 的 。 但 考虑 到 我 们 已 经 允许 了 非 整数 维度 ， 有 
种 感觉 会 想 让 我 们 假设 ， 若 1 维 薄 非 最 基础 旦 这 样 可 能 让 我 们 忽略 0 维 到 1 
维 间 的 维度 中 的 运动 ? 
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2? 这 簿 特地 放 了 一 个 v 在 分 母 是 因为 只 然 (所 一 )” 即 代表 维度 ， 但 就 如 附 朱 下 .1 Debate 
over Number or Geometric Objects as Unit Dimension 所 争论 的 ， 孔 一 不 一 定 代 表 一 
维 。 
3 自然 数 冯 何 则 可 ( 改 ) 以 Z+ 示 之 
4 扰 条 件 失去 取 z 则 可 ( 改 ) 以 [z] 示 之 




























































































第 工 部 


数学 


1.1 机 慢 岂 的 起 源 


本 理论 的 核心 特点 是 我 们 定义 了 两 个 新 的 数 : 机 2 一 和 “4) 与 
L ( 念 [ 为 人 5J)。 其 中 机 在 表 关 何 关 傈 中 定义 为 【 於 连 两 相 卷 点 间 
的 距离 4。 对 於 此 数 的 各 有 人 人 如 此 重要 ， 
都 留 给 物理 的 章节 来 解释 *， 这 簿 我 想 先 从 较 哲 学 的 角度 来 介绍 这 两 个 数 。 






























































































































































非 负数 域 ” 我 们 一 开始 选择 把 了 + U{0} = 了 rt 当 作 我 们 最 基础 的 数 域 ”， 
中 不 遗 择 及 是 因为 我 们 打算 把 正 负 当成 一 种 标 钱 〈attribute)， 也 因为 营 拓 
展 到 及 ” 时 正 负 就 分 别 为 0 和 两 个 方向 所 以 一 开始 就 把 他 们 当 作 方向 的 主 
解 似乎 是 个 较 好 的 导 择 8 。 

























































































ss 














完备 性 ”对 一 个 系统 代表 、 对 任何 输入 ， 人 塞 入 任何 数字 ， 运 算 都 应 该 要 
能 给 出 一 个 结果 。 而 为 什么 人 这样 要 求 是 因为 对 我 们 来 说 [宇宙 」 的 定义 是 一 

所 有 东西 。 那 从 逮 辑 来 想 ， 一 个 包 含 所 有 东西 的 系统 是 无 法 出 错 的 ， 因为 
《内 例 从 电 胶 程式 来 想 ) 任何 指令 知 和 无 法 执行 则 程序 就 得 跳出 。 不 过 宇宙 ， 
依 定义 ， 是 没 办 法 跳出 \fallback ) 到 一 个 上 一 层 程 序 (Parent Process ) 的 。 
所 以 得 ， 群 程 序 依 序 执 行 所 构成 的 ， 那 那些 指令 不 论 你 塞 什么 
数字 ， 都 要 能 给 得 出 答案 。 也 就 是 像 是 1、V= 工 等 值 缘 必须 被 定义 。 






































































































































































































































































































































机 “是 我 们 定义 的 【不 太 等 於 」 0 的 数 ， 那 为 什么 要 新 做 一 个 数 ， 除 了 避免 
人 们 在 看 到 0 时 直觉 的 应 用 相关 的 还 辑 〈 像 所 x 了 所 不 完全 等 於 杞 ? ) ， 也 是 
因为 我 们 打算 赋予 它 一 些 特殊 的 意 闵 : 


。 委 用 在 描述 物体 上 时， 表 | 自己 
。 当 描述 物体 间 关 傈 ， 表 【隔壁 


5 所 的 发 音 为 一 ， 所 以 中 马 拼 音 会 是 Lei 。 
5 网 路 上 也 有 和 健 版 的 解释 [1, P. ?] 
”7 注意， 是 了 『 愤 择 上 ,所 以 当然 我 们 也 有 党 试 去 讨论 有 没有 比 及 + 更 基础 的 Building Block， 
不 过 为 了 简单 就 先 这 样 吧 。 下 伸 阅读 : 附 朱 A 汲取 资讯 
简短 讲 也 可 以 说 是 我 们 把 「 数 」 拆 成 大 小 与 方向 两 个 元 件 ， 而 正 负 被 明 类 到 的 是 方向 一 
类 ( 见 2.3 值 敏 ) 。 
?和 机 的 次 方式 用 来 表 维 度 、 方 向 的 ， 和 后 面 会 解释 到 。 
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定义 1.1 (工作 数 域 ), (加 上 孔 和 后 得 ) 工作 数 域 观 = 了 +U{f 和 "| meE 疏 } 


定义 1.2 ( 然 限 
把 ce 当 作 是 


























仅 出 自视 角 ). 源 自 於 我 们 仍 蕾 〈“ 跟 大 部 分 的 数学 系统 一 样 ) 






































不 会 有 co 这 样 


可 以 


二。 











筑 分 


汗 刀 


个 概念 而 非 一 个 数 。 也 就 是 任意 描述 物体 本 身 」 的 画 数 都 
的 一 个 值 。 不 过 这 不 影响 外 部 灾 察 者 「 看 到 」 无 限 大 ， 因 为 
数 的 分 母 值 设 成 和 。 






























































另外 ; 
向 〈Orientatiom)] 性 质 


工 


在 介绍 所 与 一 相关 之 定义 前 ， 我 们 移 介 绍 一 个 我 们 所 用 的 简易 表示 法 : 





























关 样 的 名 构 也 可 将 「 值 」 一 维度 同化 成 跟 其 他 所 有 维度 相同 的 [ 转 












































皆 为 环 ， 且 中 心 点 表 自 我 。 















































亿 亿 
动 =]1zz =(lzco)y 
4 十 2 一 | 


) 


() 


也 一 (21 72 

















那 现在 可 以 开始 来 正式 介绍 也 的 令 一 个 采 伴 一 。L 的 定义 为 【存在 





























於 所 有 可 触及 空间 之 外 的 点 」。 而 所 与 一 有 两 个 关键 关 傈 式 如 下 : 


定义 2.1 (点 ). 也 ”代表 一 可 向 兄 个 方向 世 延 












































的 点 














定 闵 2.2 (连续 维度 ). 7m 维 的 物件 以 


表示 。 六 
前 者 会 有 1 


定义 2.3 ( 龟 













































































意 这 交代 表 的 是 允 维 的 【物体 4， 而 不 是 用 7 维 座 标 表示 的 点 一 一 
5 域 ， 和 后 者 仅 有 权 
视 之 维度 ) 若 要 表示 一 个 非 原 点 的 点 ， 我 们 须 透 过 对 建构 一 个 

































































物体 后 再 把 它 的 佑 域 危 视 掉 〈 使 其 降 维 成 一 个 点 )， 如 下 所 示 : 






































而 


移 。 
然 扎 *L 也 代表 度量 ， 所 以 这 址 后 面 会 加 上 一 个 完整 的 物体 来 区 分 它 代 


表 的 是 位 移 先 是 度 


多 
(和 营 























和 ?二 一 4 一 (机 L) 


算式 是 从 下 列 的 表示 法 简化 而 来 的 : 


也 (所 二) 半生 天 (把 ) 疙 一 瑟 机 2 


范 二 (Z1)Z2) ;2 ) 



































式 就 是 将 一 个 也 之 物体 降 维 成 一 个 点 ， 所 以 它 代表 的 是 一 个 位 






































所 以 (1 2) 机 2?L 十 O 即 代 表 将 起 始点 从 原点 移 至 (1, 2) 后 建构 物件 O 


















































而 其 次 方 能 省 略 是 因为 能 从 给 予 的 座 标 去 推 斯 ) 。 























10 革 


1 











扣 














Ph L 用 扎 -” 表示 

















至 於 详细 
述 定义 。 
























































前 来 省 想到 。 不 过 应 该 会 画 量 避免 用 像 直角 相交 等 化 











方向 的 定义 ， 我 们 























{dfn:workspacel 


{dfn:inftyVonPerspectii 


{eq:vecExpansionl} 


{dfn:punkt+} 


{eq:TRT}+ 


{eq:TRTr} 


第 1 章 我 它 D 世 界 : 零 震 所 


1.1.2 “ 半 缆 实 圆 属 


对 基 一 即 及 孔 : 即 於 算 式 中 〈 即 实体 上 ) 是 不 


不 过 在 特定 的 观测 情况 下 〈 取 到 非 物体 之 维度 









































展 数论 


























详细 可 见 3.2.4 降 维 观测 等 范例 。 


1 工 .2 




















是 一 个 





1. 杞 表 


2，L 移 彼 方 之 

















针对 我 们 到 


世界 建构 公理 


世界 建构 公理 (世界 志 策 《公理 ;Postulate on Universe Construction )， 








二 
昌 汉 


























| 上 自 











上 日 


中 所 有 系统 、 集 


公理 1 (最 小 架构 : 零 与 直 ). 任意 世 











公理 。 





合 的 一 个 
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[一 














了 ， 
Ti 








公理 2 ( 环 架构 )， 


1.3 物 


首先 我 


沈 ， 除 j 


























有 门 写 理论 时 
E# 有 很 好 的 理由 限制 那些 人 条件 





竹 意 从 杞 出 


从 任 一 黑 朝 任意 方向 行 


(终究 ) 











的 论 黑 






































身 是 无 限 维 


b 住 13 


有 








他 维度 都 被 





第 维 




















| 物 」 是 我 们 理 刘 
的 复杂 机 械 )。 而] 





， 








度 的 ， 潍 况 


。 而 这 些 


我 们 所 看 到 的 三 





身 的 上 














出 1 











政 





恨 设 所 有 可 和 


二 上 碟 


二 

















下 


缘 性 、 





。」 所 以 针对 维度 的 部 份 我 








四 





好 理由 
















































































就 是 指 /z) 


物件 都 会 有 它 


2 区 





发 现 了 一 便 











[CS 




















看 。 























{sel 记 一 } 








下 
牛 


] 维 《可 
〈 幅 域 缩 至 所 ) 了 。 
的 最 基础 元 


要 








能 分 


度量 ) 仍 可 能 给 


(终究 2 ) 会 抵 


会 通通 





皆 须 包含 扎 〈( 零 ) 与 一 〈 坚 ) 


、 
局 | 


负 





。 其 中 





吾 


L… 站 绕 





[二 | 











别 被 当成 二 旺 所 的， 
出 1 或 扎 。 





假设 最 精 最 复杂 的 状 


站 








为 什么 我 们 的 字 宙 要 是 三 











揉 宇宙 本 


或 四 












































: 它 只 1 


5 域 





移动 之 空间 ) 只 是 因 为 其 




















其 会 生活 在 他 的 宇宙 ， 

















直 1。( 可 以 想 成 ， 物 惑 
那 那 值 是 什么 呢 ? 它 为 什么 存在 ?在 
能 的 出 
膛 记 得 无 限 维度 的 公理 吗 ? 那 所 有 未 使 用 《和 扰 民 


的 维度 ， 刚 好 可 以 依次 表 二 进位 的 各 位 数 。 


(研究 : 18 物 之 二 进位 表示 法 ) 
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本 文 所 











的 了 终究 」 尼 代 




















冯 何 上 他 们 确实 是 在 条 一 





象 





其 中 设 该 空间 之 维度 维 

















个 点 《所 以 不 是 什么 复合 














赴 











哑 Z， 而 我 人 




















寥 



























































么 线 〈 路 径 ) 














里 论 演 变 到 现在 ， 我 们 


多 的 ) 被 压缩 到 





上 ， 不 遇 






























































够 透 过 位 移 抵 迷 〈 就 算 给 予 名 


E 限 的 时 间 ) 。 详 











下 我 1.2 显 





限 仅 出 


视 




















7。 而 每 个 
门 所 说 的 值 














只 剩 





不 代表 能 


13Originally the idea started at [2, P. 3] as we stated: “411 dimensions (parameters) 
ae equal” which also aimed to resolve why we should have a 4-D universe or So, by say- 
ing that“No, we're not restricted to 4-Dimensions. Anything that we sense/preceive 
can be treated as a dimension, the same as how we treat Space.” 


{sec : 


{sec : 


{axm : 


{axm : 


{fsec 


subUnivl 


SZK 


minStruct 


ring 


:monol 


线 何 


,下 > 
丛 和 


第 2 章 


呈 












































































































































































































































从 定义 1.2 无 限 傣 出 自视 角 延 伸 ， 这 样 的 架构 也 可 将 「 值 」 一 维度 同化 
成 跟 其 他 所 有 维度 相同 的 【转向 《Orientation )」 人 性质 2 ， 且 中 心 
点 表 自 我 。 对 这 样 的 系统 以 丈 表 示 ， 其 中 罚 为 T 值 」 的 [转向 」 版 ， 所 以 
满足 VzieE 2Z+, 访 E [0,1。 且 若 尼 为 零 出 表 「 上 自己 」 ; 氏 为 壹 则 表 L。 

比 时 也 为 一 《数值 +1 维 ) 球体 ， 现 在 将 该 球体 之 直径 设 为 所 会 得 到 一 
二 分 模型 防 = {se!/ 户 -se 月 


目标 
将 认 原 点 建构 之 物件 位 移 至 他 处 。 


2.1 























2.2 “ 异 维 
(Itpink well just take this section as axiom for now, and II] fix 让 
我 们 都 知道 入,z e 及 二 代表 郊 维 的 点 。 那 对 每 个 维度 取 倒数 的 可 能 性 




















次 方 ， 得 该 维度 的 示 界 (Boundary)。 亦 即 : 
给 定 :m E 下 寺 
(2) 


Dim( 习 =m < 乓 > 了 6E (和 一) 四 
逢 视 之 维度 的 上 时候， 当初 只 


是 为 了 把 [ 数 ] 与 [ 交 
平方 倒数 而 非 晶 纯 倒 数 来 定义 L。 不 过 到 了 这 进 























膛 记 得 我 们 营 初 的 定义 2.3 
何 物件 」 区 分 开 来 ， 所 以 用 
意外 有 了 其 他 意义 。 

























































































视察 1 (二 三 论 ), 透 过 机 察 我 们 发 现任 意 维度 代 由 {sel 刻 fselj -sel 月 } = 
{0, 上 +, 一 } 建构 而 成 。 中 然 不 知道 为 什么 ， 但 每 个 维度 似乎 都 会 朝 色 向 延 人 
想 )。 


(猜想 : D.1 多 向 延伸 猜想 


而 因为 帝 初 导 择 用 平方 反比 ， 代 表 系 统 


也 可 以 说 ， 对 任意 维度 ， 









































































































































本 身 就 具有 将 物体 异 维 的 能 
只 要 你 能 再 现存 的 维度 中 在 找到 一 个 新 的 速度 向 量 




















{sec:dimRaisej} 


{eq:TInVj 


{obv:231 
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(使 讲 步 存在 於 任 一 现存 之 维度 )， 则 你 便 可 以 速 接 到 新 的 维度 。 而 这 也 不 约 
而 同 的 支持 了 我 们 维度 」 是 无 限 的 概念 。 





地 




































































2 机 (和 二 (人力 裤 (入 G) 
机 -0: (维度 内 ) 哩 位 向 量 (da) 

和 机 -1: 维度 外 向 量 (p) 

机 2: (维度 内 ) 反 向 向 量 (4o) 


杞 -3: 维度 外 反方 向 向 量 (4d) 


2.3 人 和 值 秘 











数 = 敏 . 值 十 位 移 (5) 
中 位 移 的 部 份 ， 在 一 个 相对 的 系统 中 大 多 可 被 省 略 。 





















































e。 数值 : 工作 空间 (了 及 + U{ 机 "|mE 了 JU{fL7mER}) 
。 标 敏 一 一 各 维度 之 转向 ， 如 : 

1. 正 负 号 

2. {se! 亡 -se! 贱 


















































TN 


























我 们 的 理论 ， 是 把 正 负 号 当 作 是 一 个 标 敏 《Attribute) 的 〈 因 为 基 於 
定义 1.1 工作 数 域 ， 我 们 的 值 只 能 为 非 负 宝 数 )， 也 束 是 奉 例 来 说 天 负数 的 
根 号 : V-Zz = V-Vz。 也 可 以 基 於 此 推测 出 角度 应 该 是 取 标 徐 〈 某 部 份 ) 
的 log 值 的 。 

































































2.3.1 一 维 线 段 


从 [自身 」 坦 正 向 延伸 7 长 之 线段 : 









































r( 杞 赤 ) 上 5( 机 志和 (6) 


{eq:enhanceDiml} 


{eq:ausserDimVec} 


{eq:innenDimReVec} 


{eq:TNegPowers} 


{sec:1abel=valj} 


{eq:1D1inel 
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2.3.2 ”二 维 平面 旋转 
对 一 线段 逆 时 甸 旋 转 0 : 
天 一 (r, 的 一 扎 z 四 (7r) 
rERI,be 0,7) (7) 
元 E 有 2 一 下 ={100 一 站 | 下 |=2 









































而 这 背后 的 想法 跟 (10) 的 集合 建构 法 很 像 ， 针 对 任何 〈 默 认 以 逆 时 链 
) 角度 0 其 实 都 有 两 种 表示 法 。 






































第 3 齐 ” 凯 机 数论 : 建构 物件 


3.1 把 绪 何 物件 当 作 一 种 数字 
{sec:Geo0bjasNum} 


在 数学 中 我 们 往往 把 数字 当 作 是 一 种 Abstract Representation， 所 以 
往往 我 们 是 用 数字 来 表示 物体 的 一 些 性 质 〈 像 是 位 置 、 体 积 等 )， 也 就 是 说 
数字 2 可 同时 表示 长 度 为 2 的 线段 、 面 积 为 2 的 任意 物体 等 等 。 不 过 与 其 把 
数 当成 Abstract Representation， 在 此 我 们 想 做 点 另类 的 党 试 : 想 因 法 把 
炎 何 物件 党 作 一 种 数字 。( 其 中 为 何 做 这 决定 以 及 若非 如 此 理论 将 如 何 发 展 
将 放 於 附 销 F.1) 
































































































































3.1.1 广 译 [度量 衡 上 | (积分 ) 


在 学 习 Hausdor 任 Dimension 时 最 常 匠 到 对 某 个 碎 形 会 有 某 个 mn 维度 的 
测量 ， 不 过 从 来 没有 人 去 广 明 那 是 什么 。 时 常 得 到 的 解释 就 是 在 知道 一 物件 
是 什么 维度 和 后， 再 用 那个 物件 去 定义 该 维度 的 单位 度量 衡 。 不 过 如 果 从 整数 
维度 来 看 的 话 ， 很 明显 不 该 如 此 啊 。 在 作 何 中 我 们 只 要 定义 了 单位 长 度 后 ， 
我 们 就 能 画 出 任意 〈 整 数 ) 维度 的 单位 度量 衡 了 《例如 用 单位 长 度 绿 段 拼 成 
一 个 正方 形 即 得 单位 面积 )。 那 从 整数 维度 推广 到 非 负 实数 维度 时 ， 不 应 该 
也 代表 我 们 只 需要 有 一 个 单位 长 度 ， 就 能 定义 出 任意 维度 的 单位 度量 衡 了 
吗 ? 於是 我 们 便 开 始 闭 手 如 何 定义 此 物 。 

於是 我 们 先 回 到 传统 的 自然 数 拓 拉 维度 ， 去 思考 那些 维度 的 测量 究竟 代 
表 什么 意思 ? 这 远 我 们 把 我 们 的 测量 量 叫做 佑 域 (Span, 以 几 || 表示 ) ， 亦 
即 若 用 一 集合 表示 一 物体 ， 则 佑 域 即 为 其 所 估 的 空间 〈 乘 上 每 个 点 的 权 
0” 
那 要 计算 所 佑 空间 就 等 於 把 集合 中 的 每 个 点 加 起 来 ， 於是 我 们 探 用 了 积 
分 。 一 维 物 体 S = [o, 中 之 佑 域 即 为 其 长 度 节 也 就 是 |S|| = 户 1dz ; 二 维 物 
体 之 估 域 则 为 其 面积 亦 即 |S|| = 1dzdy 。 
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(Z;V)ES 

















1 权重 在 这 章节 都 将 被 当成 1， 不 过 在 未 来 第 4 行 之 分 析 章 时 将 会 非常 重要 。 
瑟 此 看 假 设 空间 为 Flat Space，aka 权重 恒 等 於 1 。 
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我 们 可 以 推测 ， 推 广 到 任意 维度 之 佑 域 可 被 定义 成 75 : 

















枫 察 一 下 规 和 














lsl。 = / 工 (zj(dzjn G) 



































站 中 用 | 代表 对 集合 S 以 nm 维 之 测量 法 测 之 ; 工 (z) 为 权重 ， 於 此 因 移 Flat 
Space 故 剧 等 於 1 ; 另外 dz 可 替换 成 入”( 此 理论 中 m” 维 点 的 表示 法 ) " 工 
而 对 此 算法 亦 可 得 知 在 讨论 碎 形 维度 时 ， 物 何 用 大 於 物体 之 维度 之 测量 
法 测量 物体 时 会 得 到 0， 因为 你 过 度 降 维 了 《〈 乘 了 过 多 的 扎 ) ; 反之 对 用 人 小 
於 物体 维度 之 测量 法 测 之 亦 因 乘 不 级 多 孔 故 无 法 将 其 降 维 至 数字 。 





































































































































































































3.1.2 ”和 从 度量 衡 推导 如 何 表示 叙 何 物件 
设 一 冯 何 物件 其 所 有 的 点 为 一 集合 O， 若 该 物 为 习 维 之 物件 则 
































OO = (Parameters)( 所 二) (9) 





























主要 概念 为 (入 忆 )= 类 似 藉 一 个 attribute 用 放 标 示 该 物件 的 维度 ,广角 
了 所" 1 的 方式 为 : [将 一 个 na 维 的 点 所 沿 著 mn 维 个 方向 L 7 拉 展 成 一 个 
物体 〈 随 和 后 再 由 Parameters 去 将 其 塑造 成 它 该 有 的 形体 )」。 

























































































3.1.3 ”度量 与 做 何 物体 的 差 县 


那 透 过 前 面 两 节 我 们 很 明显 的 了 解 此 理论 站 不 把 物体 的 测量 跟 物 体 当 
作 同 样 东西 ， 那 他 们 详细 有 什么 差别 呢 ? 简单 的 想法 就 是 算式 (9) 所 描述 的 
就 好 像 我 们 平常 会 说 的 「2x2x2 的 正方 体 」 之 类 的 ; 而 度量 则 像 我 们 所 说 的 
[体积 为 8 的 物体 上 ， 那 他 有 可 能 是 2x 2 x 2 也 可 能 是 1 x 2 x 4 等 。 而 我 们 
做 出 这 样 的 区 分 之 用 意 就 是 希望 在 未 来 的 章节 ， 我 们 也 能 对 这 些 物体 去 直接 
运算 ， 像 是 O + 5 就 代表 把 整个 物体 O 位 移 5， 或 更 甚 我们 能 透 过 运算 得 到 
像 是 物体 截面 切片 的 集合 、 表 示 物 体 表面 的 集合 等 等 。 





















































































































































































































































3.2 ”把 集合 当 作 一 种 数字 
3.2.1 利用 度量 衡 反 向 推 必 集合 建构 法 

在 前 面 的 章节 我 们 了 解 到 了 如 何 对 任意 维度 的 物体 取得 其 度量 。 不 过 我 
们 仍 茧 不 知道 S 到 底 是 什么 东西 ? 不 过 照 定 义 如 果 积 分 一 个 n 维 物体 mn 次 
可 得 其 度量 ， 那 微分 na 次 其 之 度量 应 该 能 得 到 原本 的 东西 。 而 在 我 们 理论 的 


衡 。 和 后 面 於 把 集合 当 作 一 种 数字 一 章 将 

















































































































































































































1 此 处 因 章节 先 和 后 排序 之 缘故 ， 先 用 积分 定义 度 
介绍 正确 度量 衡 之 算法 3.2.4 降 维 观 测 
“为 避免 不 必要 的 混淆 ， 在 此 先 假设 均 探 





























E 交 座 标 系 站 省 略 Jacobian Determinant 



































{eq:normj 


{eq:def0T+ 


{sec:setAsNum+} 


{ssec:defSetAsNuml} 














第 3 章 L 所 数论 : 建构 物件 10 



























































数论 中 ， 因 为 新 增 的 数 ， 将 积分 改写 成 乱 限 多 极 小 物件 乘 上 其 权重 的 纺 和 会 
比较 方便 运算 。 



































Ju spam 


作 





(seperatiom) 四 “6 Sam (10) 
中 机” 表 点 〈 所 外 空间 ) 的 维度 ; 分 子 放 名 幅 域 ( 当 了 到 度量 时 会 剩 下 的 部 
份 ) ; 分 母 放 两 点 间 的 间距 13 的 | 耻 | 次 方 1 ; ) 是 类 似 积分 中 的 Jacobian ， 
用 於 修正 每 块 区 域 不 等 大 的 问题 的 〈 也 用 於 划分 座 标 系 型 能 )。 








































































































乞 例 : 建构 速 续 一 维 集 一 a, al “， 首 先 我 们 知道 总 幅 域 为 w - (-a) = 2a， 
另外 因为 为 这 续集 依 定义 间隔 为 杞 ， 最 后 它 纺 共 延 伸 的 方向 移 | 孙 | = 2， 得 : 






































和 2a: 和 


| = 2a .机 (1) 


演 
验证 对 集合 的 操作 : 


(2a . 包 L). 扎 =2a 和 2 = 2a (12) 


3.2.2 ”延伸 方向 数 高 次 方 

还 记得 算式 (10) 中 有 个 | 耻 | 次 方 吧 ? 要 说 它 怎 么 来 ， 老 实说 就 是 小 出 
来 的 ， 或 者 技术 上 该 说 是 基 於 D.1 双向 延伸 猜想 以 及 3.1 把 作 何 物件 当 作 
一 种 数字 中 不 把 冯 何 物件 当成 数 的 结果 。 




















































































































从 定义 来 看 ”这些 算式 意外 完美 的 串 在 一 起 。 从 角 向 延伸 猜想 开始 ， 把 它 当 
作 定 义 2.1 点 中 所 说 的 延伸 方向 数 蜀 好 得 到 ， 兹 恰巧 符合 2.2 连续 维度 与 
9 从 度量 衡 推导 如 何 表示 几何 物件 中 维度 的 定义 。 不 过 既然 如 此 完美 ， 我 们 
就 看 且 当 他 是 对 的 吧 〈 就 像 Dirac's Equation 一 样 )。 










































































不 只 如 此 ， 这 样 的 设置 除了 上 述 精 美的 扣 题 外 ， 它 迁 留 了 其 他 褐 物 给 
我 们 。 


























从 物理 (化 何 ) 来 看 ”他 的 定义 代表 了 任意 的 延伸 ， 都 须 向 两 个 《全 部 ) 方 
句 等 量 的 延伸 。 所 以 原点 便 会 是 他 的 重心 (此 论述 未 证 )， 而 这 刚好 符合 了 
原点 是 se1j、 也 的 设 定 〈 在 不 引入 位 移 的 情况 下 ) 。 



















































































了 这 站 的 算式 是 表示 简单 集合 〈 定 义 3.1 简单 集合 ， 所 以 任 两 点 之 间距 皆 相 等 。 
2 其 实 整 个 算式 我 们 只 测试 过 一 维 的 情况 (n=1)， 理 论 上 | 严 | 因 该 会 跟 ” 连 动 ， 
九 一 1 之 | 耻 |=2 






















































































导 
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{eq:SstructSet 了 ] 
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: 建构 物 伯 
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3.2.3 ” 座 标 权重 ) 忆 / 


在 Jacobian 可 套 
许 之 座 标 系 可 能 性 
在 Jacobian 无 定 

















标 系 。 如 给 两 物 : 











(1 2;,T) :( 孔 志 7 


















































的 情况 下 ， 可 
(网 ) ， 很 有 可 能 无 法 照 定 
义 的 区 块 定义 。 


另外 我 们 也 希望 这 傈 数 可 帮助 我 们 《唯一 的 ) 辨别 给 予 的 座 标 所 使 用 座 





接 当 作 JW = 
闵 建构 























有 





(1IJ) (机 L3.1=1xl1xl 的 正方 形 


. (r2 sin 办 ) 一 





半径 为 1 的 球 天 








NS 
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但 基 於 我 们 所 人 允 
Jacobian Matrix， 故 须 








(13a) 


(13b) 








《延伸 研究 


3.2.4 

















(包含 
这 
































於 : 


降 维 观 测 


因为 观测 的 特 怕 
用 过 续 集合 来 示范 2 ， 





其 中 在 将 幅 域 大 为 零 (和 
站 中 的 概念 可 








他 想 成 一 人 








起 成 ， 对 任 


另 立 於 B 辨别 座 标 系 ) 


， 观测 所 得 必 为 右 续 的 空间 























而 (一 维 


0 








) 连续 集合 套 




















〈 幅 域 ) 工 孔 L 





音 纵 








) 上 时， 可 达到 降 维 之 作用 2 ; 








/E 


用 











环 〈 定 怕 


2 环 架 构 ) 。 


负 


























20。 所 以 在 降 维 时 我 们 将 使 
定义 满足 : 


(14) 


幅 域 为 其 他 数 时 





度 (的 轴 ， 像 是 x 轴 、y 轴 等 ) 可 以 把 






































算 之 数 系 ; 








汪 
党 已 向 巷 


撕 








展 时 月 














可 移动 空间 久 ， 





， 也 就 迷 到 降 维 


























不 过 注 
实数 集 及 

















意 一 定 要 是 一 个 
一 L (了 扎 一 ) 不 能 对 


维度 











种 等 同 於 
(将 该 

(了 杞 一 ) 才 和 人 
它 降 3 维 











线 ; 而 营 必 


维度 废除 其 






































吕 域 为 有 限时 还 可 满足 像 是 角 








度 等 模 











吕 域 为 机 时 ， 表 示 该 轴 不 具 
功能 ) 的 作用 了 。 























| 到 la = 








2 若 透 过 物体 移动 




















0 ， 故 乱 





法 去 宙 测 〈 


用 
[本 
Ia. 


观测 〈 像 是 
分 ) 





出 非 连 续 的 名 











2 就 算 非 韦 续集 合 


亲 可 以 运 1 E 





的 反射 ) ， 
空间 。 


pi 去 做 降 维 。 所 以 像 是 对 
-月 关 ( 和 2 


























则 其 





天 关 











和 为 〈 依 





义 ) 








床 越 非 过 续 空间 耗 时 为 












































固 晤 魏 是 独立 的 集合 




















公认 其 











2 得 和 2 ， 
过 该 歧 为 L 
2 注意 


间距 共和 表 














到 渡 
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他 的 混 何 类 也 


这 计 乱 


< 会 多 简 埋 不 
































上 . FI 
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域 
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， Z 等 每 
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说、 


， 维度 会 是 无 








限 大 。 














人、 
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同 
同 。 


表 编 


继 幅 域 ， 亦 即 整 





表示 除了 























己 逮 存在 








一 个 点 ， 而 根据 

















加 














幅 








域 只 容 的 下 















































定理 1 最 小 架构 : 零 伍 


己 〈self) 一 个 物体 ， 和 与 俩 物体 





{ssec:defWl 


{ssec:deDim0bservl 


{eq:ContSet] 
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3.2.5 “关於 集合 性 质 





对 於 集合 我 们 可 以 依 上 本 






































简单 集合 及 复合 





人 自 




















之 外 























定 坊 3.2 ( 基 酝 集合 )， 为 简单 集合 中 最 小 之 片段 ， 关 将 基础 集 
































起 至 无 限 ， 即 得 简 埋 但 








2, 10z 十 5, 10z 十 7} ， 不 
(间隔 依 序 为 1, 1,3,2,3 反 用 循 
定义 3.3 (复合 集合 ). 乃 非 全 
可 透 过 拼 奏 各 式 








Set 等 ) 








3.3 介绍、 定义 (特殊 ) 维度 





或 
































i 的 定义 再 将 集 
集合 。 他 们 的 定义 如 下 : 


集合 ). 为 任 





区 分 成 三 种 类 别 : 基础 集 

















点 间距 离 均 相等 的 集 


7/ 


汶 



































合 。 举 例 来 说 对 集合 S = cz{fl0z,10z 十 1, 10z 十 
世 重 复 的 架构 {10z, 10z 十 1, 10z 十 2, 10z 十 5, 10z 十 7} 
环 ) 即 为 


E 意 地 方 皆 速 秆 但 存在 
























































由 


其 中 简单 集合 中 ， 非 速 续集 合 之 维度 不 等 於 右 续 








《 魔 绕 下 人 


对 於 维度 的 主 解 有 很 
方 数 。 那 在 本 理论 中 ， 我 们 所 跑 择 对 维度 的 计 








Preedom )]。 


3.3.1 “ 零 维 





零 维 属於 绝对 标准 ， 定 义 为 【不 具 们 




















: 8 什么 是 维度 ) 















































唱 集 合 得 之 。( 例 如 : 斑马 集 ez[2z,2z 十 ]]、Cantor 

















多 种 ， 像 在 碎 天 





广泛 的 定义 为 缩放 时 增 减 的 次 
自由 度 (Deoree of 















































维 《〈 以 下 示 ) 俊 可 能 为 { 自己 ,- 自 己 }《 亦 即 二 分 集 











营 成 把 所 有 维度 降 维 的 产物 。 
参见 : 3.2.4 降 维 届 测 


























动 ) 性 的 空间 J， 亦 即 零 





























{set:simple} 


{set:building+} 


{set :comp1lex+} 
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4.1 和 伟 座 标 系 上 的 基本 要 件 

笔 座 标 系 为 一 跨 维度 座 标 系 统 (Trans-Dimensional Koordinatensys- 
tem ) ， 透 过 建构 合 通 之 工场 ， 可 将 任意 座 标 也 = (zl1,Zz2…… ,Zn) 肌 射 至 维 
度 < 呈 之 空间 中 的 点 。 

对 一 座 标 系 以 六 : A 二 立 表 示 ， 站 给 定 座 标 sc A， 则 其 所 代表 的 点 之 
位 置 LeYV， 满 足 : 














可 完整 包含 V (Dim(V) > Dirm(A))。 








定义 4.1 ( 履 荔 性 ). 人 强 
定义 4.2 (移动 方式 ). 设 一 路 径 z( 轨 ,上 E 有 +TU{0} : 
1. 起 始 位 置 由 座 标 系 定义 ; 
2. 给 定之 座 标 s 定义 该 路 径 之 起 始 速度 闪 ; 


3. 路 径 中 每 瞬间 之 加 速度 则 由 该 瞬间 所 在 处 之 位 置 决定 一 一 见 算式 (16d) 
通则 为 天 工 值 高 处 加 速 ; 























人 | 

































































4 具 一 定 中 止 条 件 ， 用 来 决定 点 d 具有 一 定 的 判别 方式 (尚未 确认 为 何 ) 。 
扩充 定义 4.3 (双向 封闭 性 ). 对 任 一 起 始 速度 了 E 人 皆 必 代表 一 点 de V :; 任意 
周 de 六 也 至 少 具有 -个 了 EA 代表 他 。 
扩充 定义 4.4 (无 外 力 系 统 ). 基 於 后 面 4.2.2 方向 的 偏转 之 定义 ， 路 径 中 的 转向 
东非 由 外 力 影响 造成 的 。 故 对 一 系统 ， 座 标 之 值 的 大 小 不 应 改变 其 行进 的 路 
径 〈 只 应 影响 其 行走 距 龄 ， 亦 即 中 止 条 件 ) 。 

















































































































































































































站 中 和 后 两 点 被 叫做 「 扩充 」 定义 的 原因 是 : 

。 针 对 扩充 定义 4.3 双 癌 封闭 性 ， 其 主要 用 途 为 使 Y .下 = 人 成 立 ， 故 
须 每 一 个 起 点 皆 须 有 一 个 终点 ， 更 要 每 个 终点 至 少 有 一 个 起 点 。 
。 针 对 扩充 定义 4.4 拒 外 力 系统 ， 其 主要 用 途 只 是 为 吻合 我 们 对 座 标 系 

的 普 损 韶 知 。 


2 不 一 定 需要 车 z(b) = 。， 也 可 能 设 成 呈 z( 扩 = 8 等 。 











之 
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4.2 定义 工场 与 其 对 路 径 之 影响 
4.2.1 速率 的 改变 (一 维 算 式 ) 


现在 为 您 介绍 我 们 理论 的 最 合 一 个 (新 创 的 ) 核 心 元 件 : 场 集合 (Set=Field)。 
场 集合 顾 名 ， 六 就 是 一 个 集合 在 外 加 一 固 场 。 其 主要 表示 方法 篇 8. 工 ， 其 
中 S 为 集合 而 工 为 建构 论 该 集合 上 的 场 。 当 然 直接 想 会 很 奇怪 ， 为 什么 集合 
要 乘 上 一 个 场 呢 ? 更 何况 场 工 本 身 也 是 一 个 函数 。 这 是 因为 要 用 前 面 我 们 於 
3.2.1 所 介绍 的 方式 来 描述 集合 ， 这 时 候 和 后 面 所 乘 上 的 工 就 等 同 於 於 该 章节 
( 移 了 方便 ) 全 部 假设 成 1 的 attribute 了 。 

那 如 果 给 定 一 个 场 集合 工 〈 此 处 若 集合 为 全 域 则 省 略 不 写 )， 把 它 当成 
一 个 舞台 ， 那 物件 会 在 上 面 如 何 运 动 呢 ? 这 就 是 函数 工 (z) 的 功用 了 。 首 先 
我 们 要 先 定 义 一 下 物体 的 运动 速度 代表 什么 ? 


{sec:eFundPath+} 
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革 


5.1 (速率 定义 ). 给 定 速率 v 代表 


忆 坟 唱 位 时 间 内 行经 了 v 个 单位 瑟 的 
台 




















坟 风 





























而 空子 是 什么 呢 ? 〈 老 实说 因为 这 壬 论 其 实 是 另 一 个 物理 理 葵 的 延伸 
物 ， 所 以 这 远 束 先 略 过 空子 的 推导 ) 依 定 义 : 


定义 5.2 (空子 场 ). 工 (z) 即 代表 在 点 也 的 空子 数量 〈 或 准确 来 讲 密度 )。 













































































依 此 可 开始 推理 : 定义 物体 的 视角 恒 等 於 basis 的 视角 (= 1)， 而 其 所 
受 的 物理 现象 则 须 25 遵 循 所 处 之 该 点 的 区 域 工 值 管理 。 套 用 进 转换 式 [1] 得 : 
























































































































































了 4 
人 二 有 本 (15a)  {eq:convert} 
工 久 DB) 
= ,5 为 空子 (物理 ) 相关 之 视角 G5b) 
人 ,a 为 物体 所 见 之 视 (15c) 
依照 这 些 设 定 ， 得 以 推出 : 
本 人 (16a)  {eq:velDef} 
Q 一 工 (16b)  {eq:constObvUL} 
工 (四 三 工 18),8= 人 和 人 扫 (16c)  {eq:1localUL} 

















于 埋 位 随意 ， 因 为 场 的 单位 亦 可 随意 缩放 
2 将 一 单位 长 度 设 为 定 值 可 避免 过度 复杂 化 ， 同 时 我 们 也 认为 若 两 者 
的 话 ， 可 能 有 重复 之 广 。 



































埋 位 长 度 接 在 变化 
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一 人 人 三 一 = 介 : 工 人 = 工 ( 人 的 )) (16d) 


















































当然 上 面 的 式 子 都 是 非常 直 党 的 推 必 出 来 的 ， 而 他 的 结果 也 有 一 个 很 
































白 的 主 解 ， 不 过 针对 座 标 系 仍 有 一 个 人 条件 需要 如 成 定义 4.4 无 外 力 系统 而 


这 规则 其 实 也 就 简单 的 在 说 ， 我 们 那些 因为 工场 扭曲 的 
(aka 他 的 转 芍 不 是 因为 外 力 影响 2 ) ， 所 以 初速 的 快慢 只 应 该 影响 它 抵 过 一 










































































线 其 实 也 是 直线 
























































个 点 的 上 时间， 而 部 会 导致 它 行走 不 同 的 路 径 。 


4.2.2 方向 的 偏转 
























































上 壕 的 算式 简单 的 伍 述 了 一 维 的 情况 ， 现 在 来 推演 看 看 对 更 高 维度 时 





















































该 
如 何 有 运作 ， 量 竞 明 显 的 不 能 就 将 算式 复 筠 一 次 然后 分 别 套用 在 z,y 丙 方 向 后 
































加 总 。 因 为 已 知 在 二 维 中 路 径 会 被 汐 曲 和 ， 但 若 算式 做 两 次 是 秽 造 


载 


立 
女 才 





骨 














不 出 路 径 偏 移 的 。 









































我 们 觉得 上 壕 算 式 不 能 描述 高 维 中 的 运动 是 因为 我 们 是 从 一 维 去 推 的 ， 
wo 若 要 能 






























































符合 我 们 对 直角 座 标 、 极 座 标 等 的 认 知 ， 那 我 们 得 出 的 定 


定义 6.1 (偏转 守则 ). 对 任意 点 z 及 其 瞬时 速度 了 满足 在 卷 近 区 域 中 ， 沿 1 
方向 之 各 切片 峰 有 等 量 之 空子 。 








































































































在 二 维 平面 上 举例 ， 写 成 算式 就 是 : 





Let the current position is at origin， 


and instant acceleration Q be the Axis, satisfied: 


下 0 
lim 人 工 (ret)db = lim 工 (re )db 
7-0 0 7->0 到 过 


(17) 





27I think this signals why tensor is preferred over dynamic acceleration? 
28 


{eq:dynj 


{eq:deriveMotionl} 


{fssec:dirChange} 


{eq:turn+} 
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{fcpt:CEN} 








闭 环 扩充 数论 〈《Closedq-loop Extended Number Theory CEN) 

















5.1 会 瞬 移 空间 的 架 构 


膛 记 得 在 前 面 有 很 突 元 的 放 了 一 1 
足 非 连续 禾 何 〈 空 间 ) 而 存在 的 。 



































1.2 世界 建构 公理 唉 ? 他 就 是 为 了 满 


| 






























































NxNNS 一 











5.2 Unit Self 


公理 3. For amy diuisiple ob7ect sel 太 ac1s as 态 e WUnit ruler. 


from Sage.all Import 
from sage.plot.plot3d.shapes2 import Line 
import numpy as np 
G=circle((0,0) ,1,thickness=2,color=?Ted)) .plot3d(z=0)+circle((0,0) ,1,thicknes 
Gori=circle((0,0) ,1,thickness=2,color=?Tred)).plot3d(z=0)+circle((0,0) ,1,thick 
for 1i in np.1Linspace(0,360,num=24，endpoint=False) : 
theta=i/360*+(2#kpi) 
G+=Line([(cos (theta) ,sin(theta) ,0) , (cos (theta+pi) ,sin(theta+pi) ,4)]) 
Gori+=Line([(cos(theta) ,sin(theta) ,0) ,(cogs(theta) ,sin(theta) ,4)]) 
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4.0 4.0 
2.0 2.0 
0.0 0.0 
-1.0 


-1.0 





5.3 RinTube to Reals 


猜想 1(Infinite Digit Expansion). Guemn a discrete set A we could aluays 
Jad amother qiscrete setS sc 雪 of 人 AxS= 下 


Such hypothesis also corresponds to that any dimension between 0 
and 1 are discrete (as shown in 位 actals). 
So we know that: 


6.1 





Br 
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第 6 草 


Si 
LA 


从 苍 散 到 实数 
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每 人 





糙 











| 
录 


如 果 把 任意 数 z e [0, 1] 想 成 一 个 无 阶 





数 ， 亦 即 : 
猜想 2.NxN= 了 玉 9 

















元 件 是 他 的 各 位 











We know that given a finite set of values 下 = {0,1 2 and an 
infinite set S = {alaz vaiES:a EPE we could always construct 


eveIy and any reals by 


OO 
人 二 > Qz 7， 
2 一 1 


(infinite amount of) 8S. 


(18) 


了 ence the real number set could be constructed out by including all 








问题 1. 9 o 加 e spacizag of each digit om 妇 e azis 38 samme as deHnied 


270 了 严 9 


77120020e Q TDe7 022e QZ2715，W? 雪 eac 有 Dozat seperated 0 见 qis- 
ta7ce QDay 上 40 eac 有 jas 0 par Wi 砚 Rezg 扯 三 人 UV 坝 Q Le sepe7- 
atli72g 广 1to to Palues (top/bottom)， wpere 妇 e eng 雪 of 如 e bottommn 
Dot (the ome 态 at5 1ezf 如 妇 e as) represenlts e Value of 态 叶 


QZ201t. 


Zyo72 Pere，jor am dg 友人 could derzve 5 aistamce 1 让 5 
me20ApbouUr 0 202020 oz 态 e Leng 坝 of 如 e 有 1 oz， Or wice Versa， 
jd out 态 e total size oO 态 e boz 89 7m0easu72720 胡 e distamce to zt 


meZ0 几 Do2T-. 








6.2 自然 数论 


记 笨 羡 放 到 机动 二 (二 和 六 


(19) 


{eq:naturalNumConstIruc; 
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SDQ7 


和 2 ， 





0 = 了 (刀口 ) (20) 


(spam)6-1 孔 = 1 (21) 


6.3 ”元 散 与 单位 长 度 
定义 6.1 (大 散 集 ). 定 六 元 散 集 S， 满足 Vz e S$,z 为 孤立 点 。 


定义 6.2 ( 训 散 集 间距 ). 对 部 散 集 ( Discrete Set) S 满足 其 工场 之 值 工 
s(Z) = 两 点 间 之 间距 。 






































6.3.1 “外 倒 万 含 之 集合 建构 法 


























272CL2452O70 (22) 
eEZcl1S1O7 
给 一 以 5 间距 分 开 之 事 散 集合 ， 依 算式 (10) 定义 为 : 
SDa70 
SS 一 和 机. 本 到 (23) 











上 述 算 式 旨 在 描述 集合 所 包含 的 元 件 ， 不 允 我 们 亦 可 党 试 以 集合 不 包含 之 元 
件 来 描述 : 


二 | 
































S = (6 机 L)- (spam) 工 (24) 


The span(amount of points) of infinite unit-seperated discrete set is 
V L? 


Hovw to difterentiate between single point and a series/set of points? 


0 
及 = 上 (62 和 LDL)-1(spam) 工 十 和 2L dz = (0 机 二)-1(spam) 工 十 62 机 ?1 
0 


(25) 
VL = 和 -1 (26) 
上 到 = 三 (27) 





Gruess: 


{eq:dsicreteFil1inl 


{eq:in/out=StructSet 
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V 了 二 也 (28) 





Vi 和 L = V 和 -3 = VL 机 二 机 二 也 = (62)-1 和 (spam) 工 (29) 


-= (5)-1(span) 工 (30) 
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第 7 章 “ 数 的 维度 


{fsec:DimdqerNum+} 

















一 般 来 讲 ， 我 们 叫 [ 绿 段 之 维度 」 一 维 (1-Dimension )， 而 其 也 相当 於 。 












































及 一双 x (31a) 
由 =(L) 也 -~ (31b) 
N=L IN = 志和 (32a) 
logiv 机 = Dim(N) = -1 (32b) 


























在 连续 中 引入 空格 将 使 维度 减少 。 


And addition /multiplication works as so 























Dim( 了 及 x 形 )=1+1=2 (33a) 
Dim(N x N) =(-1J) 十 (-1) = 一 2 (33b) 

But what 让 
Dim(N x 了 下 ) =0?7 (34) 


Negative Dimensions are way more free than positive ones，as they 
literally has infnite dimension of direction of velocity they could take 


(hence not even restricted)， 


7.1 非 连 续集 合 维度 (数字 的 维度 人 N/) 
7.2 [数字 | 之 维度 吉 


第 I 部 


次 元 


我 们 所 住 的 地 方 
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维度 刀 “Degree of eedomm7” 




































































拉 回 主题 ， 在 定义 度量 衡 前 ， 想 必 我们 得 先 定义 何谓 维度 及 其 计算 方 
式 。 当 然 如 果 能 直接 使 用 Hausdorf 对 维度 的 定义 ， 那 是 最 棒 的 。 不 过 在 考 
虑 到 用 Box-Counting 等 不 同方 式 会 对 同 个 物体 得 出 不 同 得 碎 形 名 我 
们 迁 是 自己 做 个 维度 的 定义 好 了 。 






































| 















































8.1 维度 是 可 以 移动 的 自由 度 
给 一 空间 V 用 na 维 座 标 也 富 人 (015 22 人 汪汪 ;六 ) 表示 永 即 ， 








[Ts， 一 V zi E Si， logP Si; 区 1 (35) 
2 一 工 


而 依 算式 (35) 的 定义 可 知 : 

















Dim(Y) = > Dim 人 Si (36) 




















而 所 谓 [维度 必 移动 之 自由 度 」 代表 


定义 7.1 (移动 自由 度 ). 踢 Dim(Si) = Dim(Sj) = 1 下 全 在 释 动 座 标 zi 
时 不 必 释 动 其 他 任意 座 标 zj，7 天 :来 满足 亏 E 习 




























































































8.1.1 速度 射线 版 
令 也 可 用 移动 速度 的 向 


2 
Dim(V) = Dim({r|reRRt+ = ee 人 mV)db (37) 
0 
简单 来 讲 就 是 就 每 个 单位 向 量 之 延伸 射线 与 Y 所 交 之 莱 的 维度 的 总 和 (不 
遇 基 族 方向 是 一 个 连续 的 参数 ， 我 们 探 积分 ) 
(至 於 有 关 Dim(S) 详细 意义 ， 参 见 下 章节 8.2 维度 乃 复 订 度 ) 


2 此 黎 述 未 经 验证 ! 























之 延伸 来 计算 ， 下 为 二 维 的 范例 : 




























































































































































































{fsec:defDiml+ 


{eq:defSet 


{eq:defSetDim} 


{ssec:unitVecRay} 
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8.2 ”维度 万 复 末 度 

在 Cardinality 一 课 中 我 们 学 过 Card( 了 ) = Card([0,1)， 而 Cardinal- 
ity 所 表示 的 意义 是 一 个 集合 中 物件 的 数目 ， 恰 巧 我 们 理论 中 的 |lo 也 代表 
集合 中 物件 的 数目 3 。 那 也 把 这 概念 加 进来 业 延 伸 ， 我 们 可 以 推测 缩放 兹 不 
会 影响 物体 /集合 的 维度 。 




















8.2.1 丐 伸 定 义 至 乱 限 集合 























及 


受 
见 皇 用 )。 








和 





p 对 一 个 集合 ， 去 除 间隔 大 4 











件 就 只 番 





/se 


3.3 


纱 了 一 大 图 


昧 : 


区 域 
杂 度 可 以 想 成 它 需 要 
(类 似 对 波 可 以 用 
(注意 






































的 复杂 











度 了 。 也 就 是 





























信人 公 


















































十 立 菜 转 
但 : 这 过 不 代表 连续 





维度 差 猜 想 


j 多 少 简 单 


集合 


户 
换 得 ! 











| 关 种 不 























， 扩充 ] 


























去 发 


合 马 
望 能 


展 如 4 





AAA 、 兰 到 全 丁 
从 这 系统 中 座 标 绩 











\ 这 样 的 要 件 合 ， 剩 下 对 乱 
集合 之 基础 集合 的 复 
堆 曼 而 成 、 或 是 他 有 交 租 
同 的 Sine Wave 。 ) 

的 维度 会 等 於 等 间隔 之 集合 的 维度 ) 


数 葵 又 建构 了 新 的 座 标 系 ， 葡 迎 
计算 一 个 物体 的 维度 ? 而 这 就 是 为 














位 
高 维 


可 用 
































定理 4 (维度 关 傈 ). 对 任意 三 : 
头 指向 它 〈 从 它 指 向 他 人 )， 则 x 正 = 人 A 























座 标 去 表示 任何 维度 比 他 低 之 物体 
站 映射 的 点 间 的 关 傈 来 计 
差 6 = Dim(A) - Dim(V)。 而 我 们 得 到 的 结 计 


















































芝 











那 基 共 对 Cardinality 的 延伸 ,我 们 会 说 维度 的 定义 不 会 因为 其 缩放 而 改 
( 仅 限 准 帐 域 荡 限 立 集 厨 虽 ) 。 举例 来 讲 Dim({n |me 2]) = Dim(f2n | 


限 集 合 的 区 别 元 
帮 度 。 而 集合 的 复 
不 同 的 间隔 大 





到 我 们 的 起 始 
































是 : 




















十 廊 上 一 节 我 们 要 交 
的 


算 高 维 座 标 仁 物体 间 的 维度 


和 











圳 心思 的 
因为 我 们 希 


























和 A 一 V， 满 足 两 集合 
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F 意 的 一 点 篆 有 




















2 
朋 j 
























































其 中 了 正 的 定义 我 们 是 探 用 如 下 《〈 通 用 於 Dim(Y) < Dim(A)) 代表 所 
有 表示 子 e V 的 座 标 : 
Pz 一 好 17 写 动 (389) 
而 对 这 定理 的 解释 是 : 对 所 有 在 YY 上 的 点 ， 都 存在 | 巴 | 个 在 A 上 的 点 
可 以 表示 其 。 大 此 为 真 ， 也 就 表示 全 部 取 维 度 〈 亦 即 全 部 取 logp ) : 
logPp 了 下 十 logpV=logPpA (39) 
《如 果 每 个 下 的 维度 尼 相等 )， 就 此 我 们 就 能 透 过 将 物体 放 入 一 个 比 它 高 维 的 
空间 来 计算 他 们 俩 之 间 的 维度 差 5 = Dim(P) 。 
3 这 站 集 合 的 norm 定义 於 被 删除 的 章节 ， 不 过 不 影响 就 记得 norm 底线 0 代表 加 的 数 


























量 ， 所 以 像 是 |Continuous Set|lo 为 乱 限 多 





{fssec:dimAsComplexity} 


{thm:dqimRelation} 


{eq:calcDim} 
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大 三 人 站 

9 章 “探讨 维度 
9.1 “移动 

我 们 的 理论 看 下 来 应 该 能 明显 的 感受 到 对 [区域 性 资讯 」 的 重视 ， 所 以 
想 萌 然 要 分 析 维 度 也 须 靠 实际 走访 来 分 析 。 会 想 用 这 方法 的 原因 也 是 因为 从 
碎 形 与 折 普 维度 的 差 愤 来 看 ， 对 一 般 图 形 满足 : 

V4, ER"meEZ+,4,PBisnt described by co 
(40) 


了 4that is finite 

















不 遇 这 节 不 通用 於 非 整 数 维度 的 碎 形 , 他 们 的 移动 距离 大 多 数 情 况 下 须 被 
以 得 到 一 个 有 限 ( 有 意义 ) 的 数值 。 潍 竟 对 任何 Hausdor 全 Dimension> 1 
依 碎 形 的 无 限 循环 的 定义 ， 任 两 点 间 的 距离 都 是 无 限 大 ?1。 而 我 们 

能 透 遇 他 需 降 维 的 次 数 来 推断 他 与 两 整数 拓 普 维度 间 的 差距 ， 进 而 
实 维度 。 这 也 就 把 我 们 带 到 8 偏 移 螺旋 猜想 。 















































降 维 
的 碎 形 ， 
猜想 或 许 

推出 其 真 




















































































































































































9.1.1 8 螺旋 猜想 


所 谓 的 6-Offset Helix 是 我 们 对 是 我 们 针对 维 
， 简单 来 讲 我 们 认为 维度 与 降 维 次 数 存 在 著 一 人 

V4,BPER": 
而 另外 从 我 们 所 观察 到 的 ， 我 们 猜测 v = 1。 


也 就 是 对 能 被 及 ! 包含 的 碎 形 ( 像 是 Cantor Set )， 则 |‖ 4 万 lw is finite ; 
被 术 * 包含 的 碎 形 《〈 像 是 Koch Snowflake)， 则 | 4 万 | _Db is finite。 








度 与 位 移 的 关联 性 的 猜 


环 的 属性 : 






























































鲁 荆 ! 比 





本 



































4B|waoaw is fnite (41)  {eq:dimRing} 























对 能 


9.1.2 ”Movement within Fractals 








那 我 们 要 怎 友 去 描 




















述 4 万 


因为 民 本 身 的 用 意 是 收 伊 〈 降 维 








们 可 以 讨论 的 资讯 有 : 





尼 ? 参考 


图 的 一 人 部 份 ， 


























) 至 碎 











4 万 人 为 











言 壬 所 说 的 距离 须 消 足 


这 铭 

















昧 在 碎 
其 所 画 之 路 径 中 的 每 








1 术 











NAN 

















目 连 的 〈 最 短路 径 ) 
个 点 皆 於 碎 形 上 。 





NAN 























区 的 空间 ， 所 以 对 4, 妃 两 


由 我 


(42a) 


{eq:info:ABmuj} 
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9.1: 一 人 图 层 节 杀 (1224 系统 ) 






















































































也 = 於 中 所 有 收 仇 和 后 为 4 万 /的 路 径 之 集合 (42b) 
尸 = 卫 中 度量 最 小 者 (42c) 
那 首 先 我 们 猜测 : 
IPIL= 14 (43) 
而 我 们 知道 忆 的 维度 为 线段 ， 只 要 能 找到 4 的 表示 法 即 可 。 
| 如 这 / 7 玉 2az is fnite (44) 

















而 根据 定义 者 以 汪 一 人 的 工场 草 权 中 积分 即 为 | 局 | 且 为 有 限 〈 前 提 是 


二 全 山 





























如 
站 工 (zjdz = |P| (45) 
4 


9.1.3 从 ACC 指令 座 标 系 分 析 


内 然 ACC 的 详细 章节 因为 一 些 因 素 (系统 的 限制 性 过 高 ) 被 移 除 了 ， 
不 遇 它 还 是 留 了 一 个 可 能 的 讨论 方式 给 我 们 。 若 给 定 一 移动 方向 人 ， 站 将 该 
路 径 〈 让 线 ) 与 碎 形 的 空间 V 的 交点 葛 集 成 一 个 集合 ， 或 许可 通过 这 样 分 
析 该 集合 的 维度 。 

Similiar to 8.1.1 速度 射线 版 



































































































































{1224:Kko=muj} 


{eq:info:collectPathKo- 


{eq:into:minPathKol 


{eqs :infoly 


{eq:measureAB} 
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第 10 草 ”The Space 


This chapter introduces how our definition shapes the movement 


within Space that isnt fully continuous. 


10.1 Innenraum 


Innenraum refers to the chunks of fully continous Spaces within & 
non-fully-continous set. 

Which implies that whenever yourTe traveling within the same In- 
nenraum，you could always find a route that could bring you to the 


destination without exiting the Innenraum. 


10.2 Ausserraum und Verbundenraum 


For any two non-infnitly span Innenraum/Space (hence having bor- 
ders that connect to Le-point) 一 一 $l1,S$2 一 一 we could connect them (of 
coturse, through Le-point) by S = Si 一 S$S232. 

The figure 10.1 represents the space 9 = 9591 一 92，As noted 让 
1.2 世界 建构 公理 all space must be enclosed (bordered) by L-point， 


and considering all L-points are the same L-point33，two Space are 


























therefore connected (through L-point) as what we defined. 


10.2.1 Movements 


All components (by def) have their own underlying dynamic system， 
Though sometimes seems to be extra, it actually considered critical to 


provide spaces that when object travels they sense (a fake) acceleration 





32And since we denote the bar sign as connecting spaces，set subtraction should 
only use the setminus \ symbol. 

33The description of how all L-points are the same L-point has been written in 
past document, but Ihaven't have time to dig that out so just take as fact for now. 
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咏 














图 10.1:S=Sl 一 S， 





(Some notable cases will be like gravity)，Bnut the term“All compo- 
nents”also includes the bar Symbol -- that represents the connection of 
two SpaceS. 

But the type of dynamic system ( 工 -feld) is a little bit different on 
what we do on sets，By contrast, it defines (since two sets might have 
different unit basis) the relative position and orientation of two sets, and 
also how to extend from both 工 -field and form a continuous 工 -field for 
S. So in the figure, the field ofthe bar is responsible for place So top-Tight 
Telative to 8S1 . 

And by now we could find out that, in Such cases when youTe trav- 
eling out a Innenraum, your angle of exit determines youlr angle on entTy， 
and also your destination. And here's another core reason why built dy- 
Damic System，is to provide you different ways to connect different set 


geometrically. 


{fig:S-1-21} 


第 IIIT 部 


哲学 与 物理 
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第 11 章 目的 地 


What iat a far far away Universe, OUr physics fails, just as it failed at 
the starting of the universe7 





反对 的 上 时空 ， 而 我 们 打算 进一步 放 


















































的 起 源 。 爱 因 斯 坦 放 秦 了 杀 














即 是 我 们 理论 


绝对 的 定理 。 
The one and only, ultimate underlying truth is ourself， what we see. 


涛 十 








Self is the only persistent existence, as by definition，self is self{. 
公理 5 (万 物 痊 ). 存在 一 物 : 宇宙 ， 乃 含 括 所 有 在 在 之 事物 。 
绝对 之 值 。 


人 入世 















































位 者 ， 含 唯 












































公理 6 (点 ). 点 ， 最 小 中 


{axm:allesl} 


{axm:ten 


第 12 和 草 “Regarding self 


12.1 Binary Division Set 孔 


If self is the only absolute truth, then so did 
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= {se! 户 ”se 办 


Dimension around self, is constructed upon this, and this is also why 


we plug 也 at the power part when constructing sets and spaces. 
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13.1 起源 
定理 7 ( 歼 鞋 性 ). 依据 5 万 物 论 : 若 要 在 有 限 〈 可 操控 、 可 触及 ) 的 范围 内 
触及 无限 的 集合 〈 可 能 性 )， 则 必定 需要 值 与 视角 相 埔 相 成 。 
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第 14 章 Time 


14.1  VVhy 72mme 


Time is Special, even regarding GR you have to admit 过 .But why” 
Perhaps it's due to motion， the fact that motion at any instance could 


only propagate along one single direction. 


第 TV 部 


可 光 
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第 15 章 “高 维 到 低 维 的 连 景 


15.1 多余 的 图 属 ? 


So as time goes on, this project gets really complicated and tangled. 
Physical and Visual. And the goal 
is Simply find a mapping (or what we called, dynamic system, here) that 





Originally, there'"s only 2 layers 


fully maps every point from Physical layer (A) to Visual layer (V). But 














some issue arises, Tegarding the definition 4.4 扰 外 力 系 统 . 

So the issue is that，consider a series of input coordinate that has 
same direction but different masgnitude. Well by implying the definition， 
让 would mean they would taken a same path (let's call ii 了 下，Now 让 
order to satisfied definition 4.3 双向 封闭 性 the destination must be ip 
正门 六 

But for the majority cases, 正门 V would be a set of points (not line 
Segments)，ags for any two random lines (Suppose werre discussing 2-D 
fractal), it'S rare for those lines having overlapping sections (instead of 
some intersecting points)， And by now，we could come to a conclusion 
that in this case, for most coordinate input, they wont land on the fractal 
让 we simnply have 2 layers， 

And that?s the reason we added extra 2 layer，Bnut by doing this 
Imakes us thinking:“Did we over-complicated our Systemy7” Which lead 
to a seperate brance of system as in Appendix C.1 行走 方向 分 析 法 and 
C.2 Extended DirDyn Analysis. In simple word, those System stay with 





the 2-layer system and meanwhile only consider unit vectors (instead of 
vectors with different magnitudes). 

But meanwhile, the main research sticks with what we end up with 
一 一 4layer System Making 7 一 more like a simple conformal 
transformation, while the“Dimension Reducing” is preformed at 一 人 
，and which Taises the question "Is 7 一 S stil meaningful7，And 
also a bigger problem，cause the ITeason we go for a dynamic System- 
like mapping instead of just deconstructing dimensions is because. .. well 


we've figured out it just wouldn” work, at least in an easy way (though 











第 15 章 高 维 到 低 维 的 过 到 























I don't quite remember why we came to this conclusion). 
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16.1 方向 偏转 唯一 解 证 明 
4.2.2 方向 的 偏转 























唯一 解 ”的 证 明 应 该 在 速 乱 分 做 工场 上 是 可 被 保证 的 ? 





16.2 ”分析 人 参数 


设 一 系统 ， 其 中 事 和 多 定义 之 部 份 有 












































2. 工场 


闻 吃 入 使 用 者 输入 之 座 标 e， 闻 映射 至 结果 dg。 
























































那 针 对 一 动态 系统 ， 拓 有 的 参数 如 下 : 
1. 起 始 人 条 件 
2. 帧 与 帧 间 的 关 傈 
3. 终止 条 件 


站 中 又 分 别 有 位 置 、 速 度 与 加 速度 三 个 子 项 。 
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16.2.1 加 速度 


那 首 移 来 定义 ac 为， 已 知 6 满足 每 个 切片 相等 《下 述 算式 设 也 为 原 
点 )。 那 在 加 速度 方向 已 定 情况 下 ， 我 们 只 需 诗 论 他 大 小 的 可 能 性 有 : 








































































































上 zl = (46a) 
































34 定 闵 见 4.2.2 方向 的 偏转 








{eq:aPos :vMag} 





第 16 章 行 之 分 析 : 


tmH 
瑟 :| 


1 
[本 1 < 人 zjdze=| 吉 


Something mixed of two option above. 


16.2.2 ”起 始 速度 
接著 起 始 速度 的 部 分 也 有 下 列 的 方案 可 选 择 : 








v(0) =C 
v(0) = el 
16.2.3 “中止 条件 
最 和 后 终止 条件 的 方案 : 
d = uv) 


Traveled physical distance = | 中 


16.3 ”参数 娃 配 
































人 





上 








人 后， 证 明 他 们 是 否 能 满足 下 列 人 条 件 : 








首先 从 建构 系统 开始 ， 我 们 必须 从 算式 (46)、(47) 及 (48) 中 每 人 
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(46b) 


(46c) 


(47a) 


(47b) 


(48a) 


(48b) 




































































问题 2 ( 证 定义 4.4 无 外 力 系统 ). 给 定 上 站: gry d， 以 z( 
中 输入 z 时 会 行经 的 路 径 ， 是 否 满足 de (re)(,r1re 下 








表示 在 系统 








{eq:aPos :eInt} 


{eq:aPos :mixedl} 


{eqs:aPossib1le} 


{eq:vPos :asIs]} 


{eq:vPos :unit+ 


{eqs:vPossib1le} 


{eq:tPos :unitTime} 


{eq:tPos :1engthj} 


{eqs :terminPos} 
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17.1 格 线 座 标 系 相关 证 明 
Referrencing Section: C.4 格 线 座 标 系 


猜想 4. 举例 对 座 标 (z,y) : 於 格 线 上 移 向 右 走 到 第 > 人 条 格 线 ， 再 向 上 走 到 
第 y 人 条 格 线 ， 与 直接 以 (z, y) 以 动态 分 析 得 到 的 点 将 一 致 。 





{snr:gLeqiv} 



































17.2 ”Contructing a unified Coordinatensystem 
{fsec:uniCoordj} 


As we have proposed two type of coordinate system C.3 撞 到 即 停 
座 标 系 and C.4 格 线 座 标 系 ,which both are based upon the idea of 工 
field，we'Tre seeking if it?s possible to make it so that they'Tre two side of 








description regarding a same System 

One major difference between two System is that since they're built 
Purposely for different use (grid line system is built as a general coordi- 
Date System that works like any other coordinate System Such as polar 
coordinate, cartesian coordinate; Pen=Field coordinate System is, on the 
other hand,， built specifically to provide a way to refer points on fractal 
using a higher dimension?”s vector coordinatej, that means though both 
uses 工 field to guide paths doesn't quite merge with each other (at first 


glance). 


17.3 ”物体 认 场 内 移动 之 猜想 


Referrencing Equations: 算式 16d 速率 的 改 丢 〈 一 维 算式 ) 

















17.3.1 以 橡皮 脐 之 : Conformal 的 假设 


{snr:conformal} 
猜想 5. Tuwe /oo 态 e tramsjformatiom 大: 工 Fiat 一 工 ，18 让 Doss201e 态 at 


tP5s maDD1720 715 co7zjormzal9 


以 假设 5 为 基 础 ， 我 们 能 狗 推 出 一 套 橡皮 概念 。 
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17.4 利用 笔 座 标 系 计 莫 维 度 差 
17.4.1 “对 任意 图 形 自动 建构 相对 应 的 场 
{res:ssec:autoFiel1dqd} 


既然 我 们 都 那 友 费 工 的 用 场 来 建构 一 个 座 标 系 的 框架 了 ， 我 们 就 于 有 没 
有 辩 法 一 一 就 像 物体 塞 进 时 空 就 自动 会 有 相对 应 的 重力 效应 一 一 我 们 能 否 发 
展 出 一 套 规则 ， 稍 V 被 加 进驻 时 可 以 自动 去 算出 工场 ， 进 而 满足 我 们 所 有 
的 人 条件。 


{sec:calcDimDiff+} 
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{res :monol 


相关 章节 : 1.3 物 


18.1 Spin 


Identify a digit's value by it)s entering direction to 孔 (self). 


18.2 ”Occupation 


问题 3. Could ome obyect Pas _ dimensions 态 at comstantly occupies 二 - 


Dotat2 Mea7zt0jile 72027ata2720720 让 :5 eZ1stemlce9 


But also，we could identify values by detecting which dimension 
doesn't exists (detectable) 让 those dimensions constantly stays at L 


-Doint， 


附 他 
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附 人 人 A 汲取 资讯 


{apx:infoly 
膛 记 得 「 知 者 方 存 」 的 公理 吗 ? 这 是 我 们 理论 很 重要 的 一 个 基石 。 我 们 
认定 ， 一 个 东西 需要 《能 ) 被 感知 才能 被 称 为 存在 。 
那 我 们 现在 来 推导 看 看 ， 假 设 以 下 所 称 的 物体 峰 为 不 可 观测 自己 的 物 
体 ， 在 给 予 ” 个 物体 下 我 们 能 得 到 的 资讯 种 类 (以 T(n) 记 之 ; O(z) 表 针 对 
点 2 观测 所 得 知 资讯 ) 

























































































































































































HH| 





























T(a) SC7T())a<C (49)  {eq:Iabl 



































T(0) “ 既 为 毫 无 物体 的 空间 ， 不 可 讨论 。 






































T(1) 可 以 得 到 z 无 法 被 现 测 到 人 ze {sel/ ~} 
































7T(2) “其实 跟 7(1) 一 样 ( 吐 竟 就 算 7(1) 能 得 到 上 述 的 资料 ， 也 没 其 他 东西 
好 让 它 岗 测 )， 另 外 也 能 得 出 yx〈 单 位 长 度 及 方向 ) 












































7T(3) Orientation doesnt need unit (use ratio)，but directions do need 
a basis. 

If consider Dimension (topologic/spatially) to be continous, then 又 
is infinite dimension object. 
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附 人 书 。” 装 别 座 标 系 


{apx:IdentifyKoordinat: 
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附录 CC 动 驴 系统 种 类 


C.1 行走 方向 分 析 法 


Different from Iku-Analysis〈 行 之 分 析 ) ,this method discards the 


extra 2 layers and change the terminal condition of a dynamic System. 


C.2 Extended DirDyn Analysis 


(This proposal is qiscarded due to for any fractal and a path upon 
过 ，to_ have overlap of dimension greater than points，like lines，seems 
impossible. So for the previous section.) 

Here, the terminal condition for a ExtDirDyn (EDD) system could 
either the mn 刀 ,meE Z+ point ( 扎 ) or frrst 7 了 杞 二. 

Goal: Define N and we could write each layer with it. 


C.3 撞 到 即 停 座 标 系 


TI would say that this system is simply a patch, to solve the currently 
Unsolvable issues with the Grid Linue System. 

撞 到 即 停 座 标 系 ， 是 一 个 把 上 章 的 场 集 合 加 上 一 些 直 览 得 出 的 先行 条 件 
所 总 结 出 的 座 标 系 。 上 一 章 我 们 得 出 了 工场 如 何 影响 物体 再 等 速度 运动 下 的 
径 了 ， 而 作对 终点 的 抉择 我 们 揉 用 [路径 与 物体 V 的 第 一 个 交 是 4， 汪 竟 
Y 上 的 方法 〈 跟 格 线 座 标 系 相 比 ) 。 
不 过 这 样 的 设置 反 向 代表 了 系统 从 根本 需要 两 物件 A,V 同时 存在 ， 半 
， Dim(A) > Dim(VY)， 也 就 代表 它 不 能 当 作 类 似 一 般 
座 标 等 系统 来 使 用 。 



























































































































































Li 














C.4 格 缚 座 标 系 


Grid line《〈 格 线 ) 是 分 析 一 座 标 系 的 最 但 
的 路 径 将 如 何 行进 。 








站 


车 








: 格 线 代表 特定 间隔 平行 























{apx:dirDynAnal} 


{apx:EDDana} 


{sec:DynCoordj} 


{sec:gridLinej} 


汪 


大 


TH 


附录 C 动态 系统 和 
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局 








格 线 定 义 ， 对 一 解析 度 为 u 的 二 维 等 距 座 标 格 线 ， 给 定 4 点 











4=(ap)) 忆 =(ae+ 岂 DC=(a+ 册 + 万 =(a9 十 贡 


NSNNS 


须 满 足 : 


条件 1.1. 太太 工 = 厅 5 工 = JJ 工 = JI 工 = 岂 Where4DB, BCCD,D4 
15 太 e Da 志 ob7ect WouUld take o 太 广 start at ome Doz0t4 ad a270227209 胡 e?r 





deslmato7m at amuother. 


另外 基 藉 对 格 线 的 特性 ( 兹 从 2 7 推广 至 任意 单位 向 量 ), 我 们 亦 可 得 知 
加 上 休 件 4.4 后 我 们 能 将 格 线 座 标 系 的 定义 缩减 范围 。 





















































C.4.1 Issue of Grid Line Coordinate 


A bit of history, grid line coordinate is developed Prior to Pen=field 
coordinate，so in fact the development of Pen coordinate did focused 
on resolving Some issue in grid line system.， The main issue within the 
grid line System is that given one coordinate 即 that means we only have 
one list of numbers whose number of elements corresponds to the dimen- 
sion355. Meanwhile, consider only 1 prerequisites which defines the origin， 
and given coordinate 们 We']l get that we have a couple compoenent that 


we could decide their definition: 


e The initial velocity v(0)，which could either be 


vu(0) = 也 (50a)  {eq:initVasIt} 


VU(0) 一 也 (50b)  {eq:initVasUnit} 


e The stopping point 厂 where z( 亡 is the destination，and it could 
either be 
j =] (51a)  {eq:intToEin} 


The total distance travelled = | 中 (51b)  {eq:intToDist} 





35Only considering topological dimension here，but also we've tried to develop a 
System that could denote non-natural number dimension as a number too (something 
like complex number), but yeah still in development. 
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Of course all these rules are fltered basing on the restriction of definition 
4.4 无 外 力 系统 . 

Preferred decision would be (50b), as 这 would be directly ft under 
the 条件 4.4 无 外 力 系 统 . Working with dynamic system would mean that 
proving (50a) might be a hard job. But for any decision, one important 
thing is to remember to satisfied 定义 4.3 双向 封闭 性 . 
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附录 D 猜想 


D.1 禾 向 延伸 猜想 
( 原 章节 : 2.2 异 维 ) 

首先 ， 这 猜想 是 基 於 [不 假设 线段 之 维度 为 特别 或 单位 维度 」 的 情况 

下 ， 去 做 解释 的 。 


The system asserted a axiomatic double-Binary System working within 


{fhyp:dualWayExtension} 
























































a 0-Dimension universe，which stated: 


定义 8.1. 474 minirzal (0-D) system comsisls au selL 太 point pus a 一 sel 丰 


Doz11 坟 WU2 加 uo Doss?101e pa 坝 commaect700 矶 e7m. 


Where obvious the "two possible path” is an axiomatic assumption. 
An explaination will be, imagine a universe，where there only has 1 
path connecting (minimal) two points. Then it means that 让 you travel 
from selj to 一 se! 户 you]l be forced to stop (hence you can't continue to 


trave). And one could argue that such rigid boundary shuoldn't exists. 


D.2 Possible path from Natural Number to Non- 


negative Reals 


During the dynamic analysis，something popped up. If we set the 
energy consumption unit to 机, then it seems we could only pluf natural 


numbers in font of 这. 


e 人 机 
e 及 [机 


SO.. . 


Ri =L:N={N…} (Reals Converage Theorem) 


Number Space 


附录 也 

















环视 角 
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自视 角 
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附录 下 Debates, Decision and 
other Attempts 


上 .1 Debate over Number or Geometric Objects 


as Unit Dimension 
{aps:DebNundGOT 


上 .2 Debate over whether point ls dimensional or 


dimension-less27 


上 .3 Attempt over non-Eins Multiplicative Iden- 
tity 


上 .4 Other Approach on Constraining Dynamic 


Coordinatensystem 
{aps :otherConstrainApP: 


F.5 当 斌 乙 : (移动 ) 指令 座 标 系 


天 全 三 orzemtatzom 玲 
steDs 工 


Given a list of any combination of (天 ,T) that satisfied KE 开 , 卫 E 


T, the point of which after each action landed on must also be on V. 


上 上 .5.1 Reason we gave 让 up 


It litterally wouldn't work, direct example will be space flling curves 
such as Hilbert curves， Of course we could write steps with infnite/di- 
Imensional units, or lossen the rule that every step must be on the 位 actal. 


But by the end, Dynamic Analysis is preferred. 
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FE.6 高 何 要 要 求 封闭 性 
(首先 我 承认 封闭 性 这 名 字 命 名 的 恨 精 ,不 过 也 


{aps:eqDim} 














时 想 不 出 其 他 4 


性 
| 
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引 用 














D] “条 土 继 何 : 视 角 切 换 ”;https://www.mail-archive.com/ 
dou-geometTryQgooglegroups .com/msg00004.html 








[2| “Die Hypothese der Fiitopi (archive 30.03.2020)” https : 
//archive.org/details/dieHypothesederFutopi.archive30. 
03 .2020, (Also the 22.03.2020 Archive Version) 


